




APLIKASI METODE KONTROL BLUETOOTH PADA ROBOT HUMANOID 
BERBASIS ARDUINO MEGA 2560 
Muhammad Yeza Baihaqi, Joni Welman Simatupang  




Densus 88 merupakan organisasi yang bertugas untuk memberantas dan menanggulangi adanya aksi terorisme di 
Indonesia. Saat ini, aksi – aksi terorisme sangat marak terjadi. Tercatat selama tahun 2016, terjadi 17 kasus 
terorisme di Indonesia. Aksi – aksi tersebut tentunya membawa kerugian nyawa dan harta benda di kalangan 
masyarakat maupun dari Tim Densus 88 itu sendiri. Oleh karena itu penulis berniat untuk membuat robot 
humanoid berbasis arduino mega 2560 dengan kontrol bluetooth guna menjadi dasar dari penilitian lanjutan. 
Robot dapat bergerak sesuai dengan perintah yang dikirimkan  melalui  koeneksi bluetooth. Selain itu robot juga 
dipasangi kipas sehingga dapat berfungsi untuk memadamkan api. Penambahan kamera sebagai alat yang 
digunakan untuk memantau keadaan sekitar juga merupakan kelebihan dari robot ini. Percobaan ini dilakukan 
dengan cara membuat robot humanoid berbasis arduino mega 2560 dengan kontrol bluetooh lalu menghitung 
tingkat keberhasilan dari tiap - tiap perintah yang dikirimkan melalui koneksi bluetooth. Desain dari purwarupa 
ini telah diselesaikan dan telah direalisasikan kedalam bentuk fisik. Dari penelitian yang telah dilakukan, tingkat 
kesuksesan pengiriman  perintah untuk mengangkat tangan kiri dan kanan serta menyalakan kipas adalah 100%. 
Sedangkan untuk perintah bergerak maju tingkat kesuksesan yang diraih ialah 80% dan bagi perintah gerakan 
memukul ialah 70%.  
Kata Kunci: Aksi Terosime, Arduino Mega 2560, Bluetooth, Humanoid Robot.   
  
Abstract 
Densus 88 is an organization tasked to eradicate and overcome the existence of acts of terrorism in Indonesia. 
Currently, acts of terrorism are rife. Recorded during the year 2016, there are 17 cases of terrorism in Indonesia. 
The actions of course bring loss of life and property in society and from Team Densus 88 itself. Therefore the 
author intends to make a humanoid robot based on arduino mega 2560 with bluetooth control as the basis of 
further research so that later it will be developed and become a whole product. The design of this robot has been 
completed. The Robot can move according to the command that is sent through bluetooth connection. In addition, 
the robot is also fitted with a fan so it can serve to extinguish the fire. The addition of a camera as a tool used to 
monitor the surrounding state is also an advantage of this robot. This experiment was done by humanoid robot 
with bluetooth control then calculate the success rate of each command sent via bluetooth connection. The design 
of this prototype has been completed and has been realized in physical form. From the research that has been 
done, the success rate of sending commands via bluetooth control for raising up left and right hand and then 
turning on the fan is 100%. But, for the forward movement that success rate that is gotten is 80% and for the 
punch movement is 70%. 
Keywords: Bluetooth, humanoid, Arduino Mega 2560. 
PENDAHULUAN  
 Terorisme bukanlah sebuah ideologi, namun merupakan suatu cara untuk mencapai tujuan dengan 
menggunakan kekerasan sebagai penggeraknya utamanya (Limeux, 2017). Aksi terorisme ini dapat mengancam 
persatuan dan kesatuan bangsa. Selain itu, petumpahan darah serta kerugian material tidak terlepas dari aksi – 
aksi ini. Tercatat selama tahun 2016 terdapat 17 aksi terorisme di Indonesia (Ressaet al, 2012). Aksi – aksi 
tersebut diperkirakan akan tetap terjadi di tahun 2017 (Riyanta, 2017).  
 Salah satu aksi terorisme yang meninggalkan bekas mendalam ialah aksi terorisme yang terjadi di 
Hotel JW Marriot dan Ritz Calton di tahun 2009. Kejadian tersebut terjadi ketika tim sepak bola dari Inggris, 
Manchester United digadang – gadang akan menginap di hotel tersebut dalam persiapan pertandingan melawan 
Tim Nasional Indonesia. Aksi terorisme lainnya terjadi dalam bentuk perampokan bank. Pada tanggal 18 Mei 
2017, terjadi perampokan pada salah satu bank di Jawa Tengah. Pelaku menyekap satpam, pengunjung, dan 
pegawai bank itu sendiri dengan membawa senjata tajam dan api. Ketidak mampuan petugas keamanan dalam 
menjaga serta lemahnya pengawasan di kawasan tersebut dinilai menjadi salah satu penyebab aksi ini. 
 Di Indonesia sendiri organisasi yang dikhususkan untuk menangani aksi terorisme yang ada ialah 
Densus 88 (Bawole, 2014). Densus 88 diharapkan dapat mencegah dan menanggulangi kasus – kasus terorisme 
yang ada di Indonesia. Namun, dalam menjalankan setiap tugas dan misinya tidak sedikit dari anggota Densus 





anggota Densus 88 yang menderita luka – luka dan meninggal dunia dalam tugasnya (Lazuardy, 2017). Korban 
biasanya gugur saat melakukan penggerebekan markas dan penyerangan terhadap kelompok teroris tertentu. 
Kasus digoroknya personil Densus 88 di Poso, Sulawesi Tengah oleh kelompok Mujahid Indonesia Timur 
(MIT)  merupakan salah satu contoh gugurnya anggota Densus 88 saat menjalankan tugas (Hamka, 2014).   
 Dalam penelitian ini, peneliti bermaksud membuat purwarupa robot humanoid berkaki dua yang 
dikhususkan sebagai robot yang mampu merigankan dan menggantikan tugas dari Densus 88 sehingga jatuhnya 
korban jiwa baik dari Densus 88 maupun penduduk sekitar dapat ditekan. Dengan berbasis Arduino Mega 2560, 
robot ini dapat beroperasi melalui kendali Bluetooth yang terhubung dengan ponsel android. Kemudian, robot 
ini pun dapat dilengkapi dengan kamera tambahan yang menggunakan sehingga pengguna dapat melihat, 
mengamati, serta merekam keadaan di tempat kejadian. Robot ini pun dilengkapi dengan kipas DC (direct 
current) yang dapat digunakan untuk memadamkan api apabila sang teroris melakukan pembakaran terhadap 
suatu barang. Robot ini pun dilengkapi dengan senjata jarak pendek yang berupa lengan panjang sebagai tangan 
kirinya guna melakukan serangan dalam jarak dekat yang tentunya akan menunjang performa dari robot ini.    
 Pada dasarnya percobaan pembuatan robot keamanan sejenis ini bukanlah yang pertama kali dilakukan. 
Kirti dan timnya telah membuat robot yang dapat memadamkan api (2016). Robot ini dibuat dengan metode 
pengendalian bluetooth dengan roda sebagai aktuator. Alat yang digunakan untuk memadamkan api pada robot 
ini adalah pompa air. Sebagai tambahan robot ini tidak memiliki senjata ataupun tidak dirancang khusus untuk 
melakukan pertarungan namun memiliki sensor api yang dapat memandu pengguna untuk mencapai titik api. 
Dibawah ini adalah robot pemadam api yang dibuat Kadam dan timnya. 
 
Gambar 1. Robot Pemadam Api 
  
 Di tahun yang sama, Ankit dan timnya telah membuat robot pengintai yang dapat mengetahui kondisi 
keadaan suatu tempat (2016). Robot itu dilengkapi dengan kamera tanpa kabel dengan penggerak roda. Selain 
itu robot ini juga dikendalikan melalui bluetooth. Kesimpulannya, robot ini dibuat hanya untuk mengetahui 
keadaan suatu tempat, tanpa dilengkapi alat pemadam api ataupun senjata. Dibawah ini merupakan gambar dari 
robot pengintai yang dbuat Ankit dan timnya. 
 
 
Gambar 2. Robot Pengintai 
  
 Berdasarkan uraian di atas terlihat bahwa penelitian – penelitian sebelumnya belum dapat 
menyelesaikan permasalahan yang ada. Pembuatan robot humanoid berbasis Arduino Mega 2560 dengan 
kendali bluetooth yang dilakukan pada penilitian ini diharapkan dapat menutupi dan menyempurnakan 
penelitian sebelumnya. Robot ini juga diharapkan dapat menjadi dasar bagi penilitian lanjutan sehingga nantinya 
menjadi produk utuh dan menjadi solusi dari penggerebekan serta pembasmian aksi terorisme yang lebih aman 
dan dengan jumlah korban yang lebih minim. Dengan demikian objektif dalam penelitian ini adalah untuk 
membuat purwarupa robot humanoid berbasis Arduino Mega 2560 dengan metode kontrol bluetooth serta 







 Robot keamanan merupakan robot yang dibuat guna mengamankan dan menertibkan keadaan di suatu 
tempat. Pada penelitian ini robot keamanan dibuat dalam bentuk robot humanoidberkaki dua. Robot ini 
dilengkapi dengan sistem kendali secara bluetooth pada robotyangmenunjang pengendalian jarak jauh dan 
pengiriman informasi mengenai keadaan di lokasikejadian melalui kamera yang terdapat pada robot tersebut. 
Robot ini merupakan moveable robot (dapat berpindah tempat). Robot ini dilengkapi dengan senjata dekat jauh 
berupa lengan panjang yang dapat memukul atau menjatuhkan objek yang terkena. Selain itu, robot ini juga 
dilengkapi dengan dinamo DC (direct current) pemutar kipas yang dapat memdamkan api bila pelaku 
melakukan pembakaran sehingga kerugian dapat diminimalisir. 
 Penelitian ini didasarkan oleh beberapa informasi dan teori penunjang yang didapat dari berbagai 
macam sumber seperti buku, jurnal, dan website. Berikut merupakan spesifikasi komponen yang diperlukan 
dalam pembuatan robot dalam penelitian ini.    
Arduino Mega 2560 
 Arduino Mega 2560 merupakan platform yang didesain untuk project yang membutuhkan koneksi pin 
yang banyak (Arduino.cc). Selain itu karena banyaknya pin, Arduino Mega 2560 memudahkan pengguna untuk 
mengatur efektifitas dari pin-pin itu sendiri. Arduino Mega 2560 memiliki total 54 I/O pin dan 16 pin analog. 









Gambar 3. Arduino Mega 2560 
 
Modul Bluetooth 
 Dalam penelitian ini modul Bluetooth yang digunakan adalah modul HC-05. HC-05 merupakan modul 
bluetooth yang dapat dipadukan dengan platform seperti Arduino agar dapat terhubung langsung dengan 







Gambar 4. Bluetooh Module HC-05 



















 Servo merupakan dinamo/motor yang terspesialisasi agar porosnya dapat berputar pada derajat tertentu 
(Martin, F.G.,2001). Sebagai tambahan baik arah maupun besarnya derajat putar poros yang dimiliki servo dapat 
diatur sesuai dengan kebutuhan. Hal ini disebabkan oleh adanya sensor posisi pada servo (Mataric, 
J.M.,2007).Dalam penelitian ini Servo digunakan sebagai joint/sendi yang dapat berputar 180o. Servo yang 
digunakan dalam penelitian ini adalah servo MG966R dan MG90S. Dibawah ini merupakan gambar dari servo 
MG996R dan MG90S. Dalam penelitian ini servo MG996R akan digunakan pada sendi bagian kaki dan paha. 
Sedangkan, MG90S digunakan sebagai tangan. Di bawah ini merupakan spesifikasi dari servo MG996R dan 
MG90S. 
Kamera 
 Dalam penilitian ini, kamera akan digunakan sebagai sarana untuk memantau dan merekam keadaan di 
tempat kejadian. Kamera yang digunakan dalam penelitian ini adalah seri Taff Mini - DV yang memiliki ukuran 
4 cm x 3 cm. Ukuran ini dinilai tepat untuk digunakan bersama robot dalam penelitian ini. Berikut merupakan 
gambar dari Taff Mini – DV. 
Gambar 6. Taff Mini - DV 
Kipas DC 
 Dalam penelitian ini, kipas DC 5V digunakan sebagai aksesoris tambahan. Kipas DC berfungsi sebagai 
pemadam apabila sang terduga melakukan pembakaran guna melarikan diri, menghilangkan jejak ataupun 









Gambar 7. Kipas DC 
 Arduino Bluetooth Controller 
 Arduino Bluetooth Controller adalah aplikasi antara muka yang digunakan dalam penelitian ini guna 
mengirimkan perintah – perintah yang telah diprogram sebelumnya. Aplikasi ini memiliki 4 tipe kontrol yaitu, 
mode gamepad, mode texting, mode dimmer, dan mode switch. Dibawah ini adalah tampilan dari Arduino 
Bluetooth Controller. Pada penelitian ini akan dilakukan penelitian menggunakan mode texting yang tersedia 


















 Diagram sirkuit telah diselesaikan. Sirkut terdiri dari satu mikrokontroller Arduino Mega 2560, enam 
motor servo,  satu modul bluetooth HC-05, dan rangkaian pembangkit kipas DC. Sebagai tambahan, kamera 
tidak termasuk dalam sirkuit karena kamera yang digunakan dalam penelitian ini merupakan sebuah perangkat 













Gambar 9. Diagram sirkuit 
Mobilitas Humanoid robot 
 Bagian Chassis robot ini dibuat dengan menggunakan dua bahan yaitu besi dan akrilik. Bagian tangan 
dan telapak kaki dibuat dengan menggunakan bahan akrilik sedangkan bagian lainnya menggunakan bahan besi. 
Berikut ini merupakan humanoid robot secara utuh. 
 
 
Gambar 10. Humanoid Robot 
    
 Robot ini sendiri dapat melakukan berbagai gerakan dengan pola yang sudah dibuat sebelumnya. Robot 
ini dapat bergerak maju apabila mengikuti pola pergerakan yaitu bergerak maju : kedua kaki dibawah – kaki kiri 
diangkat  &  tangan kanan diangkat – bagian paha kanan dimajukan – kaki kiri diturunkan & tangan kanan 
diturunkan – kaki kanan diangkat & tangan kiri diangkat – bagian paha kiri dimajukan – kaki kanan diangkat & 
tangan kiri turunkan.   
 Untuk pola pergerakan lain seperti bergerak ke kanan dan ke kiri digunakan pola yang sama hanya saja 
dengan sudut derajat perputaran servo paha yang berbeda. Apabila sudut perputran servo paha kanan lebih kecil 
dibanding bagian kiri maka akan dihasilkan pergerakan ke kanan. Disisi lain, apabila perputaran servo paha kiri 
lebih rendah dibanding sisi kanan maka akan dihasilkan pergerakan ke kanan.  
Metode Pengujian 
 Pengujian dilakukan dengan cara melakukan tiap – tiap perintah yang telah dibuat dan kemudian 
dilakukan berulang sebanyak sepuluh kali. Sebagai tambahan, perintah - perintah yang telah dibuat ialah, 
menaikan tangan kiri, menaikan tangan kanan, gerakan memukul, menyalakan kipas, dan gerakan maju. Setelah 
data didapat, peneliti akan menghitung tingkat kesuksesan dari pengiriman perintah yang dilakukan melalui 
metode kontrol bluetooth. Pengiriman perintah dikatakan sukses apabila, robot dapat melakukan perintah yang 





pada uji coba gerakan memukul dapat dikatakan sukses apabila robot dapat memukul dan menjatuhkan botol 
yang berada di depannya. 
 
HASIL DAN PEMBAHASAN 
 Experimen telah dilaksanakan dan data – data telah direkam dan dianalisa. Dibawah ini merupakan data 
percobaan pada robot humanoid.  
 
Tabel 1. Data Hasil Pengiriman perintah 
No Perintah 
Data hasil percobaan ke - Tingkat 
Kesuksesan 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 




          100% 
3 Menaikan Tangan Kiri           100% 
4 Menyalakan Kipas           100% 
5 Gerakan Memukul     x   x  x 70% 
 
 Pada tabel 1 terlihat bahwa semua percobaan berhasil dilakukan dengan tingkat keberhasilan diatas 
70%. Perintah menaikan tangan kanan, menaikan tangan kiri, dan menyalakan kipas telah sukses dilakukan 
dengan tingkat keberhasilan 100%. Hal ini menunjukan bahwa konfigurasi yang telah dibuat untuk humanoid 
robot ini telah memumpuni untuk melakukan ke tiga percobaan ini.  
 Pada gerakan maju ditemukan dua kegagalan. Kedua percobaan ini dikatakan gagal karena ketika robot 
melakukan perintah, koneksi bluetooth dari ponsel android ke robot tiba – tiba terputus. Hal ini dikarenakan 
adanya lag pada ponsel android yang menyebabkan adanya gangguan pada koneksi bluetooth. Ketika lag pada 
ponsel berakhir, peneliti mencoba mengkoneksikan kembali ponsel android dengan robot dan kemudian 
bluetooth dapat terkoneksi kembali. Oleh karena itu, peneliti mengindikasikan bahwa lag pada ponsel 
merupakan alasan gagalnya pada kedua percobaan ini. Pada percobaan gerakan memukul ditemukan tiga 
kegagalan dimana robot gagal memukul botol yang ditempatkan di depannya. Hal ini disebabkan karena robot 
justru menabrak botol dan bukan memukulnya. Arah pukulan yang tidak terarahpun ikut menjadi faktor 
gagalnya percobaan terakhir ini.  
PENUTUP 
Simpulan 
 Kesimpulannya, semua percobaan telah dilakukan. Desain dari robot telah dibuat dan ditampilkan pada 
bagian sebelumnya. Humanoid Robot berbasis Arduino Mega 2560 dapat dibuat dengan menggunakan enam 
buah motor servo, satu kipas DC, satu modul bluetooth HC-05 dan Kamera. Bagian Rangka dari robot pun 
berhasil dibuat menggunakan besi dan akrilik. Pada percobaan, perintah untuk mengangkat tangan kanan dan 
kiri serta menyalakan kipas dapat dilakukan tanpa gagal sekalipun sehingga memiliki tingkat keberhasilan 
sebesar 100%. Namun, bagi gerakan memukul ditemukan tiga kegagalan dimana robot tidak dapat memukul 
botol yang ada dikarenakan arah pukulan yang tidak teratur. Sebagai tambahan, pada percobaan gerakan 
memkul tingkat keberhasilan yang didapat ialah 70%. Pada percobaan gerakan maju juga ditemukan kegagalan 
dimana ketika terjadi lag pada ponsel maka koneksi antara robot dengan ponsel akan terputus sehingga pada 
percobaan ini tingkat keberhasilan yang diraih hanya 80%. 
Saran 
 Pada penelitian ini terjadi kegagalan pada saat melakukan pengujian gerakan maju yang disebabkan lag 
pada ponsel, kedepannya disarankan bagi penelitian sejenis menggunakan ponsel yang memiliki prosesor 
bertenaga tinggi sehingga tidak terjadi Lag. Juga, pada peneletian lanjutan diharapkan dapat membuat 
mekanisme atau gerakan memukul yang lebih terarah dan teratur sehingga tingkat keberhasil dari gerakan 
memukul itu sendiri akan lebih tinggi.   
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